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Este	manual	 consta	 de	 4	 Prácticas,	 cuya	 complejidad	 es	 acorde	 al	 tema	que	 abarca.	 En	




Cada	 Práctica	 consta	 de	 Titulo,	 Objetivos,	 Introducción,	 Material	 y	 Equipo	 a	 Utilizar,	
Duración,	 Desarrollo	 y	 Evaluación.	 El	 alumno	 debe	 replicar	 de	 forma	 práctica	 lo	 que	 se	




cual	 lo	 debe	 entregar	 de	 forma:	 digital	 (infografía	 o	 artículo)	 o	 impresa	 (infografía	 o	
artículo),	 con	 los	 siguientes	 puntos:	 Carátula,	 Resumen	 (máx.	 150	 palabras)	 y	 Palabras	
clave	(máx.	3	y	ordenadas	de	forma	ascendente),	Introducción,	Problema	de	Investigación,	
Objetivos	 (General	 y	 Específicos),	Marco	Referencial,	Desarrollo	 (diagramas	 y	 evidencias	























Actualmente	 la	robótica	ha	cobrado	gran	 importancia	en	 la	vida	cotidiana	y	en	procesos	
industriales.	 Se	 ha	 enfocado	 en	 las	 líneas	 de	 producción,	 donde	 el	 monitoreo	 de	 la	








a	 través	 de	 los	 siguientes	 procesos:	 concepción,	 creación,	 ensamble	 y	 puesta	 en	
funcionamiento	de	robots.	
	
Mediante	 la	manipulación	 del	 Kit	 de	 Robótica,	 se	 lleva	 a	 cabo	 el	 ensamble	 de	 hasta	 3	
diferentes	 tipos	 de	 robots	 móviles	 (todo	 terreno,	 montacargas	 y	 pinzas),	 los	 cuales	
permiten	 ilustrar	 los	 principios	 y	 fundamentos	 básicos	 de	 la	 robótica	móvil.	 La	 robótica	
móvil	es	una	ciencia	o	rama	de	la	tecnología	que	estudia	el	diseño	y	creación	de	máquinas	
que	 pueden	 desplazarse	 de	 un	 lugar	 a	 otro,	 cuya	 finalidad	 es	 desempeñar	 tareas	


































































Al	 utilizar	 el	 Kit	 3	 en	 1,	 los	 alumnos	 pueden	 comprender	 los	 principios	 de	 los	 robots	



































En	 las	Figuras	1.7,	1.8	y	1.9,	 se	muestran	 los	ensambles	del	 cabezal	 y	de	 la	base	 (placa,	

















1.-	Realizar	el	ensamble	y	checar	 su	 funcionamiento	de	cada	uno	de	 los	 tipos	de	 robots	
móviles	que	se	pueden	construir	con	el	Kit	de	Robótica	Intercambiable	3	en	1	de	la	marca	





b) Referente	 a	 la	 repuesta	 del	 inciso	 anterior.	 Con	 tus	 propias	 palabras	 coloca	 su	
definición:	
	
c) En	 base	 a	 su	 ensamble	 y	 funcionamiento,	 coloca	 3	 ventajas	 y	 3	 desventajas	 del		
robot	móvil	pinzas.	
	
d) En	 base	 a	 su	 ensamble	 y	 funcionamiento,	 coloca	 3	 ventajas	 y	 3	 desventajas	 del		
robot	móvil	montacargas.	
	






































La	 robótica	 nace	 en	 décadas	 recientes	 con	 el	 fin	 de	 complementarse	 con	 la	
automatización,	 aportándole	 como	 elemento	 innovador	 cierto	 grado	 de	 inteligencia.	 La	
automatización	 está	 relacionada	 con	 el	 empleo	 de	 sistemas	 mecánicos,	 electrónicos	 e	
informáticos.	Entre	los	sistemas	mecánicos	se	encuentra	el	uso	de	robots.	
	








A	 continuación	 se	 mencionan	 algunos	 títulos	 de	 propuestas	 de	 mejora	 para	 el	 Kit	 de	
Robótica	3	en	1	de	la	marca	Steren:	
• Automatización	de	procesos	y	movimientos	con	Arduino.	
• Teléfono	 inteligente	 como	 control	 remoto,	 utilizando	 la	 placa	 Arduino	 y	 su	
complemento	Bluetooth.	






















En	 la	 Figura	 2.2,	 se	 puede	 observar	 la	 automatización	 de	 movimientos	 para	 un	
montacargas.	Lo	anterior	se	logro	conectando	el	Kit	de	Robótica	3	en	1	con	el	circuito	en	













































• 300	minutos.	 	 	
	
DESARROLLO:	
A	 partir	 de	 la	 práctica	 anterior	 y	 antes	 de	 elaborar	 la	 propuesta	 de	 mejora	 del	 Kit	 de	
Robótica	3	en	1,	deberás	llenar	la	Tabla	2.1:	
	
Anota	 sus	 	 características	
de	 cada	 uno	 de	 los	 tipos	
de	 robots	 que	 se	 pueden	
ensamblar	 con	 el	 Kit	 de	
Robótica	3	en	1:	
Anota	las	acciones	o	movimientos	
que	 se	 pueden	 llevar	 a	 cabo	 	 de	
cada	 uno	 de	 los	 tipos	 de	 robots	



























































































Para	 programar	 un	 robot	 se	 sigue	 un	 proceso	 semejante	 al	 de	 la	 elaboración	 de	 un	
programa	computacional	destinado	a	cualquier	otra	aplicación	 (celular,	 tablet,	 sito	web,	
etc.).	Primero	será	necesario	establecer	el	algoritmo	idóneo	que	permita	al	robot	llevar	a	
cabo	las	tareas	para	las	que	ha	sido	diseñado,	tras	lo	cual	se	traducirá	dicho	algoritmo	en	
un	 lenguaje	 de	 programación	 por	 el	 sistema	 de	 control	 del	 robot.	 Dicho	 lenguaje	 debe	
permitir	especificar	de	forma	clara	y	sencilla	las	tareas	que	debe	realizar	el	robot.	
	
A	 continuación	 se	 presentan	 diferentes	 tipos	 de	 procedimientos	 de	 programación	 de	
robots:	
a)	Programación	guiada	o	directa:	El	operario	 interviene	guiando	manualmente	el	brazo	
del	 robot,	 y	 hace	 que	 este	 vaya	 describiendo	 los	 movimientos	 y	 trace	 las	 trayectorias	
necesarias	 para	 cumplir	 su	 función.	 Cada	 uno	 de	 los	 movimientos	 realizados	 se	 va	









b)	Programación	textual	o	 indirecta:	En	este	caso	no	es	necesaria	 la	presencia	del	 robot	






los	 sensores	 de	 forma	 que	 el	 robot	 actúe	 en	 consonancia	 con	 los	 mismos,	 tal	 y	 como	
ocurre	en	 los	 robots	 inteligentes.	 Este	 tipo	de	programación	puede	dividirse	en	2	 tipos:	
explícita	 (lenguajes	 de	 programación	 estructurados)	 y	 especificativa	 (lenguajes	 de	
programación	orientados	a	objetos).	
	
En	 la	 Figura	 3.1,	 se	 presenta	 un	 mapa	 conceptual	 sobre	 el	 Kit	 de	 Robótica	 Bioloid	






















Software	 RoboPlus:	 Es	 un	 software	 libre	 que	 sirve	 para	 trabajar	 con	 los	 diferentes	









































































Como	 crear	 una	 rutina	 de	 movimientos	 para	 el	 Robot	 Humanoide	 Bioloid	 Premium,	
utilizando	el	Software	RoboPlus	Motion.	
Procedimiento:		
1.-	 Conectamos	 la	 interfaz	 RS-232	 serial	 de	 la	 computadora	 al	 robot	 y	 presionamos	 el	
icono	 	para	establecer	conexión	entre	el	software	y	el	robot.	






















































Como	 programar	 y	 ejecutar	 un	 comportamiento	 en	 el	 Robot	 Humanoide	 Bioloid	
Premium,	utilizando	el	Software	RoboPlus	Task.	
Procedimiento:		
1.-	 Conectamos	 la	 interfaz	 RS-232	 serial	 de	 la	 computadora	 al	 robot.	 En	 el	 software	










Al	 ejecutar	 el	 programa	 anterior	 en	 el	 robot,	 este	 espera	 a	 que	 el	 usuario	 presione	 un	




























2.-	 Seleccionar	 por	 equipo	 de	 trabajo,	 alguno	 de	 los	 diferentes	 tipos	 de	 robots	







3.-	 Conectar	 el	 Robot	 con	 el	 Software	 RoboPlus	 (Motion	 y	 Task),	 abrir	 el	 archivo	 de	
movimientos	y	el	código	de	comportamientos	para	después	ejecutarlos.	Hacer	pruebas.	
	
4.-	 Plantear	una	necesidad	 real	 a	 resolver	 con	este	 robot.	 Realizar	un	programa	para	el	


























































encuentran	2	 cámaras,	 4	micrófonos,	 9	 sensores	 táctiles,	 2	 sensores	 de	 ultrasonidos,	 8	
sensores	de	presión,	1	acelerómetro	y	1	giróscopo.		Además,	 incluye	otros	elementos	de	
expresión	 que	 le	 dan	 un	 alto	 grado	 de	 interactividad,	 como	 sus	 53	LEDs	 RGB,	




















• 300	minutos.	 	 	
	
DESARROLLO:	



















3.-	 Dar	 doble	 clic	 al	 bloque	 Animation.	 Seleccionar	 y	 dar	 doble	 clic	 al	 componente	 del	
robot	(cabeza,	brazos,	pies	o	torso)	del	simulador	3D,	presionar	el	icono para	apagar	el	
motor	 del	 robot	 y	 el	 software	 despliega	 una	 pantalla	 del	 componente	 seleccionado,	 en	
este	 caso	 se	 visualiza	 su	 cabeza,	 donde	 se	 pueden	 programar	 (manipular)	 una	 serie	 de	
movimientos	 por	 bloques	 de	 tiempo.	 Se	 debe	 presionar	 el	 icono	 para	 encender	 el	
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